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Rezumat

Aceasta lucrare are ca tema principalad vehiculele autonome, un subiect de interes actual
care este in continud dezvoltare. Tema lucrarii este aleasa pe baza participarii la competitia
,NXP Cup”, editia 2018.

Vehiculul navigheaza folosind informatiile primite de la senzori. Principalul senzor este
camera de linie care este amplasata la inaltimea de 25 cm.

Componenta cea mai importanta a acestui proiect este microcontroller-ul Kinetis KL25Z.
Aceasta preia informatiile primite de la senzori, le proceseaza si comandd motoarele cu ajutorul
perifericelor pe care le pune la dispozitie.

Circuitul care trebuie parcurs este alcatuit din placi cu diferite forme: pod, curba, linie
dreapta si placa cu denivelari. Vehiculul este capabil sa primeasca informatiile necesare pentru a
identifica traseul in timp real si a termina cursa in cel mai scurt timp posibil.

Masinuta este rezultatul obtinut in urma lucrului in echipa pe parcursul anului universitar
cu scopul de a dobandi cunostinte noi si a Incerca obtinerea unei pozitii cat se poate de buna in
cadrul competitiei.



